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Pozn.: Závěrem obsahového rejstříku podotýkáme, že v tomto
učebním textu bylo použito v návaznosti na předešlou geodetic
kou literaturu, označení pro charakteristiky přesnosti vychá
zejíc! z německé literatury. S ohledem na "CSN ISO 3534-1-2", 
akceptující mezinárodně platnou anglickou symboliku, pro do
plnění uvádíme :
- m20 = a ..základní střední chyba = sigma směrodatná odchylka,

cr2. . . rozptyl
- m20 = s ..výběrová střední chyba = standart - výběrová smě

rodatná odchylka 
s2... výběrový rozptyl

ČSN ISO 3534-1-2 , ČSN - Statistika, slovník a značky.
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